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명세서 

청 구 범위 

청 구 항 1 

스 테 이 터 는 외 측 에서 고 정 되고, 로 터 가 각각 내 측 에 위 치 되 어 상 대 회 전 되며, 길 이 방 향 으로 연 속 하여 적 층 되는 
제 1 모 터 , 제 2 모 터 , 제 3 모 터 및 제 4 모 터 로 구성된 구 동 유닛; 


내 측 에서 제 1 모 터 , 제 2 모 터 및 제 3 모 터 의 로 터 인 제 1 로 터 , 제 2 로 터 및 제 3 로 터 와 각각 연 
통해 상호 삽 입 되고 동 축 을 이루며, 삽 입 된 상 태 에서 서로 상 대 회 전 이 가 능 하 고, 타 단 부가 
유 닛 의 외 측 으로 연 장 된 제 1 샤 프트, 제 2 샤 프트 및 제 3 샤 프트; 


구 동 유 닛 의 외 부 에 배 치 되며, 작 동 기 구 가 장 착 되는 말 단 부 ; 


제 1 샤 프트, 제 2 샤 프트 및 제 3 샤 프 트 와 말 단 부를 각각 연 결 하여 제 1 샤 프트, 제 2 샤 프트 및 제 3 샤 프 트 의 회 전 력 을 
에 전 달 함으로써 말 단 부가 피치, 요 및 를 방 향 의 회 전 이 가 능 하 도록 하는 제 1 링 크 부 , 제 2 링 크 부 및 제 3 


제 4 모 터 의 로 터 인 제 4 로 터 와 말 단 부 사 이 를 연 결 하는 유니버설 링 크 부 ; 를 포 함 하는 병 렬 형 집적 구 동 장치. 
청 구 항 2 


청 구 항 1 에 있어서, 


제 1 모 터 , 제 3 모 터 , 제 3 모 터 및 제 4 모 터는 각 각 의 로 터 의 희 전 축 이 일 치 되도록 적 층 된 것을 특 징 으로 하는 병렬 
조 즈 


청 구 항 3 
청 구 항 1 에 있어서, 


제 1 모 터 , 제 3 모 터 , 제 3 모 터 및 제 4 모 터는 각 각 의 스 테 이 터 와 로 터 의 크 기 가 모두 동일한 것을 특 징 으로 하는 병 


렬 형 집적 구 동 장치. 


청 구 항 5 
청 구 항 1 에 있어서, 


제 1 샤 프트 내 측 에 제 2 샤 프 트 가 삽 입 되고, 제 2 샤 프트 내 측 에 제 3 샤 프 트 가 삽 입 된 것을 특 징 으로 하는 병 렬 형 집 


적 구 동 장치. 


제 3 모 터 가 가장 후 방 에 위 치 되며, 전 방 으로 제 2 모 터 , 제 1 모 터 가 연 속 하 여 배 치 된 것을 특 징 으로 하는 병 렬 형 집 
적 구 동 장치 
청 구 항 7 


제 3 샤 프 트 의 길 이 가 가장 길고, 그 다 음 으로 제 2 샤 프트, 제 1 샤 프 트 의 순 서 로 짧 아 지는 것을 특 징 으로 하는 병렬 


형 집적 구 동 장치. 
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청 구 항 8 
청 구 항 7 에 있어서, 


제 3 샤 프 트 의 후 단 부 가 가장 후 방 에 배 치 되고, 전 방 으로 제 2 사 프 트 의 후 단부, 제 1 사 프 트 의 후 단 부 가 위 치 되고, 
는 병 


각 샤 프 트 의 후 단 부 는 대 응 되 


청 구 항 9 
청 구 항 7 에 있어서, 


제 3 샤 프 트 의 전 단 부가 가장 말 단 부 에 근 접 하도 
제 1 샤 프 트 의 전 단 부가 위 치 된 것을 특 징 으로 하 


ro 


장 되고, 말 단 부 와 멀어지는 방 향 으로 제 2 샤 프 트 의 전 단 부 , 
형 조 


청 구 항 10 


청 구 항 9 에 있어서, 


각 링 크 의 후 단 부 는 각 샤 프 트 의 전 단 부 에 연 결 되고, 각 링 크 의 전 단 부는 말 단 부의 후 단부 둘 레 를 따라 이 격 되 
어 연결된 것을 특 징 으로 하는 병 렬 형 집적 구 동 장치 
청 구 항 11 


각 링 크 는 제 1 링 크 절 과 제 2 링 크 절로 구 성 되고, 제 1 링 크 절의 후 단 부 는 샤 프 트 와 회 전 가 능 하 게 결 합 되며, 제 2 링 크 
절의 후 단 부 는 제 1 링 크 절의 전 단 부 와 회 전 가 능 하 게 연 결 되고, 제 2 링 크 절의 전 단 부는 말 단 부 와 회 전 가 능 하 게 연 
결 된 것을 특 징 으로 하는 병 렬 형 집적 구 동 장치 


청 구 항 13 


어 
제 1 링 크 절 은 후 단 부 가 샤 프 트 에 연결된 상 태 에서 외 측 으 로 절 곡 되며 연 장 되고, 제 2 링 크 절 은 후 단 부 가 제 1 링 크 절 
의 전 단 부 에 연결된 상 테 에서 측 방 으로 연 장 된 후 내 측 으로 절 곡 되어 말 단 부 에 연결된 것을 특 징 으로 하는 병렬 
형 집적 구 동 장치 
청 구 항 14 
청 구 항 1 에 있어서, 


제 1 로 터 , 제 2 로 터 및 제 3 로 터 중 어느 하 나 의 로 터 가 고 정 되고, 나머지 로 터 들이 회 전 됨으로써 말 단 부가 피칭 
운 동 을 수 행 하는 것을 특 징 으로 하는 병 렬 형 집적 구 동 장치. 


청 구 항 1 에 있어서, 


제 1 로 터 , 제 2 로 터 및 제 3 로 터 가 동일한 각 도 와 방 향 으로 희 전 함 으로써 말 단 부가 롤 링 운 동 을 수 행 하는 것을 
징 으로 하는 병 렬 형 집적 구 동 장치. 
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하면서 


허 


느리 


대 


제 1 모 터 (100), 제 2 모 터 (200), 
서 제 1 모 터 (100), 제 2 모 터 (200) 


일 측 이 제 4 로 터 와 연 결 되어 제 4 로 터 와 함께 회 전 되며 타 
명 을 살 시 하 기 위 


= 


제 1 로 터 , 제 2 로 터 , 제 3 로 터 및 제 4 로 터 가 동일 
1213 


제 1 로 터 , 제 2 로 터 
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도 

bse E+) 
를 각각 연 결 하여 제 1 샤 프 트 (160), 제 2 샤 프 트 (260) 및 제 3 샤 프 트 (360) 의 회 전 력 을 말 단 부 (500) 에 전 달 함으로 
말 단 부 (500) 가 피치, 요 및 롤 방 향 의 회 전 이 가 능 하 도록 하는 제 1 링 크 부 (620), 제 2 링 크 부 (640) 및 제 3 렁 크 
가 


구 체 적 으로, 제 1 모 터 (100), 제 2 모 터 (200), 제 3 모 터 (300) 및 제 4 모 터 (400) 는 각 각 의 로 터 의 회 전 축 이 일 치 되도록 
적 충 될 수 있다. 그리고 제 1 모 터 (100), 제 2 모 터 (200), 제 3 모 터 (300) 및 제 4 모 터 (400) 는 각 각 의 스 테 이 터 와 로터 
의 크 기 가 모두 동 일 하게 함으로써 컴 팩 트 한 사 이 즈 를 구현할 수 있다. 그리고 원 통 형 의 단일 하 우 징 (8) 을 공유 
할 수 있게 된 


제 1 모 터 (100), 제 2 모 터 (200), 제 3 모 터 (300) 및 제 4 모 터 (400) 는 , 스 테 이 터 는 외 측 에서 하 우 징 08) 에 고 정 되고, 로 
터 가 각각 내 측 에 위 치 되어 상 대 회 전 되며, 길 이 방 향 으로 연 속 하여 적 층 된다. 


각 로 터 에는 샤 프 트 가 각각 연 결 되어 로 터 와 함께 회 전 된다. 구 체 적 으 로, 제 1 샤 프 트 (160), 제 2 샤 프 트 (260) 및 
제 3 샤 프 트 (360) 의 경우 일 단 부 (162,262,362) 가 각 로 터 의 내 측 에 서 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240) 및 제 3 로 터 
(340) 와 각각 연 결 되며, 중공 구 조 를 통해 상호 삽 입 되 고 동 축 을 이루며, 삽 입 된 상 태 에 서 서로 상 대 회 전 이 가 
능하다. 또한, 샤 프 트 는 타 단 부 (164,264,364) 가 구 동 유 닛 의 외 측 으로 연 장 된 다. 즉 , 3 개 의 샤 프 트 가 중 공 타 입 으 
로 연 결 됨으로써 샤프트 유닛 전 체 의 직 경 이 매우 작 아 지고 전체적인 사 이 즈 가 작 아 진다. 


실제 구 동 력 을 통해 회 전 되는 말 단 부 (500) 는 구 동 유 닛 의 외 부 에 배 치 되며, 필요한 작 동 기 구 가 다 양 하게 
다. 제 1 링 크 부 (620), 제 2 링 크 부 (640) 및 제 3 링 크 부 (660) 는 각각 제 1 샤 프 트 (160), 제 2 샤 프 트 (260) 및 제 3 
샤 프 트 (360) 와 말 단 부 (500) 를 연 결 하여 제 1 샤 프 트 (160), 제 2 샤 프 트 (260) 및 제 3 샤 프 트 (360) 의 회 전 력 을 말 단 부 
(500) 에 전 달 함으로써 말 단 부 (500) 가 피치, 요 및 롤 방 향 의 회 전 이 가 능 하 도록 한다. 최 종 적 으로, 제 4 모 터 
(400) 의 로 터 인 제 4 로 터 (440) 와 말 단 부 (500) 사 이 를 연 결 하는 유니버설 링 크 부 (460) 가 마련되어 말 단 부 (500) 측 


원 
6 에 프 
밸리 


= 

별 도 의 독 림 적인 롤 링 이 추가적으로 구 현 되도록 한다. 따라서, 본 발 명 의 병 렬 형 집적 구 동 장 치 가 로봇 등 
의 관 절 에 적용될 경우 관 절 의 기본적인 피치, 요 , 롤 을 구 현 하고, 동시에 추가적인 독립 롤 운 동 을 이 용 하 여 
다른 관 절 을 함께 구 동 하는 것이 가능한 것이다. 예 를 들어, 로 봇 의 어깨 관 절 에 본 발 명 의 병 렬 형 집적 구 동 장 
치가 적용될 경우 어깨 자 체 의 2 자 유도 운 동 을 구 현 하고, 추가적인 롤 링 을 이 용 하 여 팔 의 상 박 과 하 박 의 굽 힘 운 
동 있는 것이다. 이 경우 팔 꿈 치 에 별 도 의 액 추 에 이 터 가 불 필 요 하고 전체적인 구 동 부 의 사 이 즈 와 
「- 거 


로 구 성 될 수 있다. 구 체 적 으로, 


한편, 제 1 링 크 부 (620), 제 2 링 크 부 (640) 및 제 3 링 크 부 (660) 는 각각 복 수 의 링크 될 
각 렁 크 의 전 단 부는 말 단 부 (500) 의 후 단부 둘러 
끌 


각 링 크 의 후 단 부 는 대 응 되 는 각 샤 프 트 의 전 단 부 에 연 결 되고, 각 
를 따라 이 격 되 며 연결될 수 있다. 여기서 각 링 크 의 전 단 부는 동일한 높 이 에서 말 단 부 (500) 의 둘 레 를 따라 ㅇ 
말 단 부 (500) 와 연결될 가 능 하 고 최대한 말 단 부 (500) 의 


} 
높이 저 점 에서 120 도 간 격 으로 ㅇ 


랑 크 자 체 를 살펴보면, 각 렁 크 는 제 1 링 크 절 (720) 과 제 2 렁 크 절 (740) 로 구 성 되고, 제 1 링 크 절 (720) 의 후 단 부는 ^ 
프 트 와 회 전 가 능 하 게 결 합 되며, 제 2 렁 크 절 (740) 의 후 단 부 는 제 1 링 크 절 (720) 의 전 단 부 와 회 전 가 능 하 게 연 결 되고, 
제 2 링 크 절 (740) 의 전 단 부는 말 단 부 (500) 와 회 전 가 능 하 게 연결될 수 있다. 특히, 도 2 와 같이, 제 1 링 크 절 (720) 은 
후 단 부가 샤 프 트 에 연결된 상 태 에서 외 측 으로 사 선 방 향 으로 절 곡 되며 연 장 되고, 제 2 링 크 절 (740) 은 후 단 부 가 제 
링 크 절 (720) 의 전 단 부 에 연결된 상 태 에서 측 방 으로 1 회 연 장 된 후 다시 말 단 부 (500) 를 향하는 내 측 으로 절 곡 되 
어 말 단 부 (500) 에 연결될 수 있다. 이러한 링 크 의 구 조 를 통해 롤 , 피치, 요 의 다양한 운동 과 정 에서 상호 간섭 
이 이 루 어 지 지 않게 된다. 


한편, 샤 프 트 의 상호 결 합 방 식 에 있어서는, 제 1 샤 프 트 (160) 내 측 에 제 2 샤 프 트 (260) 가 삽 입 되고, 제 2 샤 프 트 (260) 
내 측 에 제 3 샤 프 트 (360) 가 삽 입 될 수 있다. 즉 , 3 개 의 샤 프 트 는 중 공 타 입 으 로 서로 삽 입 되어 전 체 적 으 로 는 하나 
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의 큰 샤 프 트 를 이룬다. 그리고 이에 따라 제 3 모 터 (300) 가 가장 후 방 에 위 치 되며, 제 3 모 터 (300) 의 전 방 으로 제 2 
모 터 (200), 제 2 모 터 (200) 의 전 방 으로 제 1 모 터 (100) 가 연 속 하 여 배 치 될 수 있다. 


그러한 샤 프 트 와 모 터 의 조 합 에 있어서는, 제 3 샤 프 트 (360) 의 길 이 가 가장 길고, 그 다 음 으로 제 2 샤 프 트 (260), 
제 1 샤 프 트 (160) 의 순 서 로 짧 아 질 수 있다. 그리고 제 3 샤 프 트 (360) 의 후 단 부 가 가장 후 방 에 배 치 되고, 전 방 으로 


py“ 


제 2 샤 프 트 (260) 의 후 단부, 제 1 샤 프 트 (160) 의 후 단 부 가 위 치 되고, 각 샤 프 트 의 후 단 부 는 대 응 되는 모 터 의 로 터 와 
결 될 수 있다. 또한, 제 3 샤 프 트 (360) 의 전 단 부가 가장 말 단 부 (500) 에 근 접 하도록 연 장 되고, 말 단 부 (500) 와 멀 
지는 방 향 으 로 제 2 샤 프 트 (260) 의 전 단 부 , 제 1 샤 프 트 (160) 의 전 단 부가 위 치 될 수 있다. 이와 같은 구 조 를 통 하 


그 은 요 오 &@ 
구 
빈 
N 


각 의 샤 프 트 를 중 공 으로 하여 삽 입 하면서, 동시에 각 모 터 의 사 이 즈 를 동 일 하게 할 수 있고, 말 단 부 (500) 
연 결 됨에 있어서도 서로 다른 각 도 에서 서로 다른 높 이 에서 연 결 됨으로써 링크 상 호 간 의 간 섭 을 최 소 화 하고, 
국 롤 , 피치, 요 등 의 운 동 시 말 단 부 (500) 가 표현할 수 있는 한계 각 도 가 증 대 되는 장 점 이 있게 된다. 
운 동 의 수 행 에 있어서, 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240) 및 제 3 로 터 (340) 중 어느 하 나 의 로 터 가 고 정 되고, 나머지 
로 터 들이 회 전 됨으로써 말 단 부 (500) 가 피 칭 운 동 을 수 행 할 수 있 다 . 도 4 내지 6 은 말 단 부 (500) 의 피 칭 운 동 을 나 
타 낸 것이다. 이 경 우 는 제 1 로 터 (140) 가 움 직 이 지 않고 고 정 되며 그에 따라 제 1 링 크 역시 움 직 이 지 않는다. 그 
상 태 에서 제 2 로 터 (240) 와 제 3 로 터 (340) 의 회 전 에 의해 제 2 링 크 와 제 3 링 크 가 멀어지는 경 우 에는 도 4 및 5 와 같 
이 말 단 부 (500) 가 우 측 으로 피 칭 하게 된다. 반대로, 제 2 링 크 와 제 3 링 크 가 가 까 워 지는 경 우 에는 도 5 및 6 과 같 
이 말 단 부 (500) 가 좌 측 으로 피 칭 하 게 된다. 따라서, 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240) 및 제 3 로 터 (340) 중 어느 하 


나의 로 터 가 고 정 되 고, 나머지 로 터 들이 회 전 됨으로써 말 단 부 (500) 가 피 칭 운 동 을 수 행 할 수 있다. 


한편, 도 6 내지 9 와 같이, 유니버셜 링 크 부 (460) 가 없는 경 우 에는 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240) 및 제 3 로 터 
(340) 가 동일한 각 도 와 방 향 으 로 ree 써 말 단 부 (500) 가 을 수 행 할 수 있다. 하지만, 본 발 명 의 
경우 유니버설 링 크 부 (460) 가 있기 때문에 필요한 요 잉 운 동 을 위해서는 유니버설 링 크 부 (460) 역시 함께 회전 

되어야 한다. 즉 , 도 12 내지 14 와 같이, 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240), 제 3 로 터 (340) 및 제 4 로 터 (440) 가 

한 각 도 와 방 향 으로 회 전 함 으로써 말 단 부 (500) 가 요 잉 운 동 을 수 행 할 수 있다. 제 1 렁 크 , 제 2 링 크 , 제 3 링 크 및 
니 버 설 링 크 부 (460) 가 동 일 하 게 회 전 할 경우 전체적으로 말 단 부 (500) 가 요 잉 운 동 을 수 행 한다. 그리고 제 4 로 터 
(440) 가 고 정 된 상 태 에 서 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240), 제 3 로 터 (340) 가 동시에 회 전 할 경 우 에는 도 14 내지 16 
과 같이 말 단 부 (500) 의 롤 링 운 동 이 구 현 되는 것이다. 즉 , 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240), 제 3 로 터 (340) 가 동시에 
회 전 할 경우 유니버설 링 크 부 (460) 가 없을 경 우 에 는 도 6 내지 9 와 같이 요 잉 이 구 현 되 나, 유니버설 링 크 부 
(460) 가 있는 경 우 에는 유니버설 렁 크 부 (460) 의 고정 상 태 에서, 도 14 내지 16 과 같이 롤 렁 이 구 현 되 는 것이다. 
그리고 유니버셜 렁 크 부 (460) 가 있는 경우 요 잉 의 구 현 을 위해서는 유니버설 링 크 부 (460) 역시 함께 회 전 하는 


으 
요 잉 운 


(0 


변 , 유니버설 링 크 부 (460) 는 말 단 부 (500) 에 의해 중 앙 이 관 통 되는 형 태 이 며 말 
결 합 된 조 인 트 파 트 (468) 및 이 제 4 로 터 (440) 와 연 결 되어 제 4 로 터 (440) 와 함 
될 


일 측 회 전 되며 타 측 은 조 인 트 파트 
(468) 와 상 대 회 전 가 능 하 게 연결된 연 결 파 트 (462) 로 구 성 될 수 있다. 그리고 


파 트 (468) 는 말 단 부 (500) 의 


단 부 (500) 와 상 대 회전 가 능 하 게 
께 
조인트 


길 이 방향 축을 중 심 으로 말 단 부 (500) 와 상 대 회 전 되고, 말 단 부 (500) 의 길 이 방향 축 과 직 교 하는 축을 중 심 으로 연 
결 파 트 (462) 와 상 대 회 전 될 수 있다. 또한, 연 결 파 트 (462) 는 조 인 트 파 트 (468) 외 측 을 두르는 링 형 상 으로써 말단 
부 (500) 의 길 이 방향 축 과 직 교 하 는 축을 중 심 으로 조 인 트 파 트 (468) 와 상 대 회 전 되도록 연결된 렁 부 (466) 및 링 부 
(466) 와 제 4 로 터 (440) 를 연 결 하 며 렁 부 (466) 가 조 인 트 파 트 (468) 와 연 결 되는 축 과 직 교 하는 축을 중 심 으로 링 부 
(466) 와 상 대 회 전 되 도록 연결된 전 달 부 (464) 로 구 성 될 수 있다. 이와 같은 구 조 를 통해 말 단 부 (500) 의 롤 링 과 
요 잉 이 구 현 되 며 , 도 1 11 내지 12 와 같이 피 칭 이 일어나는 과 정 에서 유니버설 링 크 부 (460) 가 방 해 되지 않고 마치 
유니버설 조 인 트 와 같은 역 할 을 수 행 하는 것이다 


한편, 도 16 내지 17 과 같이, 제 1 로 터 (140), 제 2 로 터 (240) 및 제 3 로 터 (340) 는 고 정 됨 으로써 말 단 부 (500) 는 회전 
되지 않고, 제 4 로 터 (440) 가 회 전 됨으로써 조 인 트 파 트 가 말 단 부 (500) 와 상 대 회 전할 수 있다. 그리고 이러한 과정 
을 통해 조 인 트 파 트 의 별도 독 립 적 인 롤 링 이 가 능 하 고 , 이는 말 단 부 (500) 의 롤 , 피치, 요 운 동 과 동시에 구 현 되 
는 것도 가 능 하 다. 이러한 별 도 의 롤 링 은 또 다른 기 구 를 통해 추 출 함으로써 하 나 의 관 절 에서 4 자 유 도 의 운 동 을 
출 력 할 수 있게 되는 것이다 

본 발 명 의 병 렬 형 집적 구 동 장 치 에 따르면, 4 자 유 도 의 관 절 을 구 현 함 에 있어 각 기 구 물 들의 충 돌 을 회 피 하 며 자 
으 

유 


의 기본 3 자 유 도 를 구 현 함 과 동시에 롤 렁 을 추 가 함 으로써 매 니 플 레 이 터 의 또 다른 동 작 을 관 절 단 에 
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[0063] 4 자 유 도 를 구 현 하면서도 전체적인 관절 구 동 부 의 부 피 와 무 게 를 최 소 화 할 수 있게 된다. 
[0065] 본 발 명 의 특정한 실 시 예 에 관 련 하여 도 시 하고 설 명 하였지만, 이 하 의 특허 


기술적 사 상 을 벗어나지 않는 한도 내 에 서 , 본 발 명 이 다 양 하게 개량 및 변 화 될 수 있다는 것은 당 업 계 에서 통 
상의 지 식 을 가진 자 에게 있어서 자 명 할 것이다. 
윤 호 의 설명 
[0067] 100 : 제 1 모 터 200 : 제 2 모 터 
300 : 제 3 모 터 400 : 제 4 모 터 


500 : 말 단 부 
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